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通过 IMU 传感器获取患者健肢的姿态信息。芯片为 MPU9150，
实验室自制 IMU 传感器模块(实物如图 2 所示)，使用时将其穿
戴在健肢上，控制中心就可获取到健肢的角速度、加速度等数
据，由健肢姿态信息来控制对患肢肘关节的康复训练。












控制系统采用 STM32F4 系列微控制器 STM32F407VET6。















选用的 IMU 传感器为 MPU9150，该传感器具备体积小，功









以选择 Accelnet Plus 系列电机驱动器。而在控制方面，利用
RS-232 串口通讯发送出特定指令，然后将反馈信息接收即可。
STM32F407 的 IO 端口电平属于 TTL，为了与电脑 PC 端串口实
现相互的通讯，并且方便调试，同时，电机驱动器之上的串口引


























图 4 基于 uC/OS-II 系统调度总框架
3.1 IMU 通讯与信息提取

































































图 6 肘关节屈曲 / 伸展位置示意图
实测肘关节随动轨迹的结果如图 7 所示。
图 7 实测肘关节随动轨迹
图 7 中，从 0.2s~4.2s，测试人员对于左手前臂从原本的肘关
节伸展极限位置 0°运动至屈曲极限位置 96°，其使用的平均
速度为 0.419rad/s，在 0.3s 停留之后，重新运动到初始的位置，需
要 5.10s 的时间，并且其平均速度为 0.328rad/s。但是在实际操作
中，因为无法保持均匀的速度，所以，其误差为 4.101°，其主要
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